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の微分を修正項として使う PD方式と，速度誤差とその積分(位置)を修正項に使う P 1 方式を提案し
ている。前者では繰り返しによって誤差が零に収束することをロボットの非線形ダイナミクスのモデル
に基づいて理論的に証明している。後者では，そのような学習の収束性が成立することを目標軌道の周
りで線形化したシステムのもとで証明している。また，これらの方式の有効性を示すために，いくつか
? ?nノ“?
のシミュレーション結果と実験結果を与え，高速な目標軌道が高精度に実現されることを実証している。
また， 3 自由度のロボットアームについて関節角制御ばかりでなく，作業座標に基づ~，た経路制御にも
乙の学習制御方式が有効に機能することを確めている。最後にこの方式がロボットの力制御にも適用で
きることを理論的に予測するとともに これを実験的にも確認している。
乙のように，本論文はロボット工学及び機械制御の分野に新しい知見を知え，機械工学に大きく貢献
したものであり，よって学位論文として価値あるものと認める。
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